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@ Systems de securttft pour vehlcule automobile. 

(s7) Syct&me d* ctcurft* pour vAhioifi wrtonvw 

ble, oomportant dea moyens pour commander 
au moms un organo de securitd en situation de 
retoumement du vehlcule automobie, caracte- 
rise par le faft qirTI comports un gyrometre (10) 
mesurant la Vitesse de rotation de rouJis et des 
eccelerometres (11, 12, 13) et des moyens eleo- 
troniques (9) pour trailer les signaux de ce 
gyrometre et des accelerometres pour 
commander I' action nement de I'oraane de 
securite. 



< 

CO 
r- 
00 

o 
o 

& 




Jouve. 18, rue Saint-Denis, 75001 PARIS 



atST AVAILABLE COPY 



1 



EP 0 430 813 A1 



SYSTEME DE SECUR1TE POUR VEHICULE AUTOMOBILE 



La present* bi van uoi i a puur objet un s>y j ms do 
securite pour vehicule automobile comprenant des 
moyens pour commander au moins un organe da 
securite en situation da retournement du vehicuie. 

Pour des raisons de securite en cas de retoume- 
menl on prevort un arceau de securite fixe et deploys 
sur les vShfcufss de type coups. Pour des raisons 
esthetiques, on cherchs a 6viter cat arceau fixe. On 
a deja envisage de monter un arceau escamotable 
abatsse en position de repos. Cet arceau se met auto- 
matlquement en position retevee des ramorce d*un 
retournement 

.La presents Invention a pour but de foumir un 
system© de securite d* un organe de securite dont le 
pilotage permet de discrimfoer, avec une bonne pre- 
cision, les cas de retournement notamment lies aux 
derapages. 

Selon une caracteristique, le systeme de securite 
comports un gyrometre mesurant la vitesse de rota- 
tion de roulis et des accelerometres et des moyens 
electronlques pour trailer les slgnaux de ce gyrometre 
et des accelerometres pour commander r action ne- 
ment de I'organe de securite. 

Selon une ceractertstique, le systeme oomporte 
des moyens de traitement pour calcufer le rapport 
d'acceleration transversals sur ('acceleration verti- 
cal e et si ce rapport depose un seuQ predetermine 
pour autoriser I'integration de la vitesse angulaire de 
roulis issue du gyrometre pendant une periods de 
temps piedeterminee et si le signal resultant de rinte- 
g ration depose une valeur seuB predetermines (Sj) 
pour commander I'actionnement de I'organe de secu- 
me. 

Selon une caractfiristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour calcuier un module de 
('acceleration dans le plan du vehicuSe c partir des 
signaux d'acceleration longitudinale et d'acceleration 
trans versaJe des accelerometres si cette valeur 
depasse un seuQ predetermine pour autoriser Hnte- 
g ration de la vitesse angulaire de roulis issue du gyro- 
metre pendant une periode de temps predeterniinee 
et si le signal resultant de I'integration depasse une 
valeur seuil predeterminee (Sj) pour commander 
ractionnementde forgane da securite. 

Selon une caracteristique. ia commande du sys- 
teme de securite est actionnee lors de forte valeur de 
(a vitesse de rotation de roulis du vehfcule. 

Selon une caracteristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour calcuier un module de 
('acceleration dans le plan du vehicule a partir des 

signaux d'accilimtlon trancvorcalo ot d'acceleration 

longitudinale et si ce module depasse un seuil prede- 
termine (Sj) pour commander I'actionnement de la 
commande de rorgane de securite. 

Llnvention va main tenant fctre ddcrfte ovcc ptua 



da detail en aa refarant a un mod* da reaflaation 
donne a litre rTexemple et represents par les desslns 
annexes sur lesquels : 
6 - La figure 1 est une vue partieOe <fun vehicule 
eoutpe du disposal selon nrrvenuon, 
* La figure 2 est une vue en elevation du meca- 
nisme du dtsposio?, 

- La figure 3 est une vue de la commande asso- 
10 ciee au dlspositif, 

- La figure 4 est un schema tonctionnef de r elec- 
tron iqus de ptotago du dispooioX 

- La figure 5 est un schema de la strategic da plo- 
tage, 

15 - La figure 6 est un schema de vehicule en dHTe- 
rentes situations de retournement. 
En se referent & la figure 1, le systeme comprend 
deux organ as de securite 1. Ces organes sort des 
arceaus monies prvotants autour (faxes longtudV 
20 naux 2 du vehicule sur des supports 3 foes laterale- 
ment a la calsse du vehicule. R y a un arceau par 
siege. 

En pes Won de repos. ces area aux sort replies 
dans la position A, demere les sieges a Hnterleur de 

25 Fenveloppe de calsse. Ds presentent des moyens 
oTaccrochage cooperant avec des verrous 4. lis peu- 
vent se deploy er, en prvotant, Jjaqu*a ce que les orga- 
nes tfaccrochage vfennent s'endencher dans les 
verrous 4. Dans la position depJoyee reperee B, les 

so arceaux assurent la securite des passagers. Cheque 
arceau debet demere le siege dans un plan transver- 
sal vertical. 

Le mouvement de ptvotement est donne par des 
organes d'actlonnement par exempts des vertns 
35 pneumatiques 6 action nes chacun par du gaz haute 
pression contenu dans une cartouche 7. L'arrivee du 
gaz sous pression dans (e verm 6 est controlee par 
une vanne pyro technique 8 command ae par une unite 
electronique 9. 
40 L'etectronique 9 recoft les informations d\m gyro- 
metre 10 de mesure du roulis, d*un accelerometre 1 1 
longitudinal, d*un accelerometre 12 transversal, (Tun 
accelerometre 13 vertical. 

Les signaux de mesure prove rant des accetero- 
45 metres longitudinal et transversal 11 et 12 sont 
envoyes a un circuit de calcul 14 qui determine un 
module d'acceleration dans le plan du vehicule. Ce 
calcul est du type K T (ttP ♦ K. GO 2 - Le atonal du cfrcul 
1 4 estenvoye & deux comparateurs 15 et 25 qui deter- 
so minent si le signal depasse ou nonles seuils S 4 et S, 
predetermines. 

Lot eignaux proven ant dee ecceJeremefeee tranc- 
versal et vertical 12 et 13 sont envoyes a un compa- 

rateur 1 6 determinant si le rapport depasse un 
55 ym^N 

eoiri) prdddtonTWtd. 
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Lea stsnaux de sortie des circuits 15 et 16 sont 
errvoyes par Intermedia ire d'un circuit OU 17 a un cir- 
cult 18. 

Le signal du circuit 25 ertvoie un signal de valida- 
tion a una commande 24 par I'tntermedlaire d'un cir- 
cuit OU 23. 

Le signal provenantdu gyrometre a rouits 10 IndV 
que la Vitesse angulaire de routis. Ce signal est 
envoy e a un circuit dTntegraifon 1 9 assurant integra- 
tion du signal vitesse du gyrometre a routis 10 et a un 
comparateur 22. Lb circuit tf integration 19 recoit le 
signal du circuit 18. 

^Integration du signal vitesse de routis est assu- 
re© par le circuit 19 pendant une periode de temps 
predetermines. Ce signal integre est envoye a un 
comparateur 20 qui. si le signal depasse un seui pre- 
determine S* envoie un signal de validation a une 
commande 24 par nntermediaire d'un circuit OU 23. 
Cette strategic permet d'&itegrer le signal vitesse de 
routis pendant des period es de temps fin les, ce qui 
permet de s'afrranch* ainsl des problemes de derive 
dOs aux offsets. 

Le signal du gyrometre 10 est envoye a un 
comparateur 22 determinant si le signal depasse un 
seuH predetermine S3. Le signal de sortie du compa- 
rateur 22 est envoye avec le signal du comparateur 20 
sur le circuit OU 23 commandant le disposithf 24 
d'acUonnement du verin. 

Les drfferents seuls et la periode de temps durant 
laquetle on autorise rintegrarJon sont defints en fono- 
tton du vehicule (structure, dynamique). 

La commande electronlque du systeme Uenl 
compte des diverse s situations de retoumemenl 

Stle seui S, est depasse, tfest-a-dire si le rapport 
acceleration transversale 12 sur acceleration verti- 
caie 13 est superleur a ce seufl, ('integration du signal 
du gyrometre 10 est realises pendant la periode de 
temps AT definie par le circuit 18. Si la valeur de cette 
integrate est superieure eu seufl S 2 , le comparateur 
20 declenche la commande du systeme de securite. 
Cette commande Intervient, en particuiier, en cas de 
retbumement sur plan incline (figure 6A). Dans ce 
cas, le vecteur M» sort du triangle de substentation du 
vehicule (triangle de substentation defini par la hau- 
teur du centre de gravite et la demvvoie du vehicule. 

Ce cas peut auss) se produire en cas de d6ra- 
paoe suM d'une reprise ©"adherence ou d'un obstacle 
(figure 6C). Ce derapage peut se produire meme sous 
faible acceleration transversale si le vehicule est sur 
un sol de faible adherence. 

An moment de la reprise rf arihArence nti rlu nhnc 
contre I'obstade. le rapport tfacc deration transver- 
sale sur acceleration verticale peut depasser le seufl 
Si et autoriser ('integration du signal vitesse angulaire 

du roufrg 10. 

Si la vateur du module de ('acceleration dans le 
plan horizontal du vehicule donne par 1'expresslon K T 
(rr) 2 4 Kl (riP est superieure au scull S 4 , ('integration 



du signal du gyrometre 10 est realbee par le circuit 19 
pendant la periode de temps AT definie par le circuit 
18. SI la valeur de (Integrate depasse le seui S* le 
comparateur 20 dedenche la commande de I'arceau. 

5 Cette commande Intervient dans les cas llustres figu- 
res 6B, 6C deja oris en compte dans le cas precedent 
Mais on felt intervenJr fa notion ^anticipation tnteres- 
sante pour obtenlr un melQeur temps de reponse en 
comportement dynamique du vehicule. 

10 SI la valeur de la vitesse angulaire de routte est 
superieure au seui S,. le comparateur 22 dedenche 
la commande de farceau. 

Si la valeur du module de r acceleration dans le 
plan horizontal du vehicule est superieure au seui 

is on dddenche la commande de rarceau. Cette 
commande intervient notamment en cas de choc late- 
ral violent 

Le systeme de securite pourralt etre applique* a 
d'autres organes de securite qu'un arceau de secu- 
20 rite. 

En resume, le disposUif electronlque dont le 
schema synoptique est donne figure 4, permet la mise 
a feu du verin lorsque I'une au moins des conditions 
sulventes est realisee : 
25 -tenx)du<edel'accelei^ondarislep{anhc)rizon- 
tal du v6hlcute est superleur au seuB S^ 
— la vitesse angulaire de roulis est superieure au 

oeu3 3> 

• Le module de {'acceleration dans le plan hori- 
30 zontaJ du vehicule est superleur au seui! S 4 et 
Tangle de roulis est superleur au seuD 
- le rappurl euueieratlon Uansv ensile air accele- 
ration verticale est superieure au seuD Si et 
('angle de routis est superieur au seuil S* 

35 

Revendleatlons 

1. Systeme de securite pour vehicule automobile, 
40 comportant des moyens pour commander eu 
moins un organe de securite en situation de 
retoumemenl du vehicule automobile, caracte- 
rise par le fait quit comporte un gyrometre (10) 
mesurant la vitesse de rotation de roulis et des 
45 acc&erometres(11 t 12, 13) et des moyens elec- 
troniques (9) pour traitor les signaux de ce gyro- 
metre et des 8Cceierometres pour commander 
i'actJonnement de rergane de securite. 

50 2. Systeme seJon la revendication 1, caracterise par 
le rplt c\ifi nomnortft Has moyens de tniltement 
pour calculer le rapport d' acceleration transver- 
sale sur ('acceleration verticale et si ce rapport 
depose un seuil predetermine pour autoriser 

« I'int&gration do la vftocco angulairo do roulis Itcuo 

du gyrometre (10) pendant une periode de temps 
predetermine et si le signal resultant de ('inte- 
gration depose une valeur seuil predeterminee 
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(Si) pour commander racuonnement de rorgane 
de securite. 

3. Systeme selon l*une quelconque des revend ca- 
tions precedentes. caractertse par la fait qui 5 
oomporta des mo yens de traltement pour caiculer 

un module de racceleration dans le plan du vehl- 
cule a partir des signaux d'accelerabon longltudl- 
nale et ^acceleration transversale des 
eccelerometrcs et si cette vateur d 6 passe un 10 
seuB predetermine pour autortser reintegration de 
la Vitesse eiiyulalre de roulla tesue du gyrometre 
(10) pendant une pediode de temps predeterml- 
nee et si le signal resultant de rintegration 
depasse une valeur seuB predetermlnee (S2) 1$ 
pour commander racUonnemem de rorgane de 
securite. 

4. Systeme selon Tune quelconque des revendica- 
tions precedentes, caractertse par le fait que la 20 
commands du systeme de securite est actlonnee 

lore de forte vaJeur de la vitesse de rotation de 
roulis du vehlcute. 

5. Systeme selon ta revendlcatlon 1 , caractertse par 25 
le fait quit com port© des moyens de traltement 
pour caiculer un module de racceleration dans le 
plan du vehlcute a partir des signaux d*accel Sta- 
tion transversale et tf acceleration longKudinale 

et si ce module depasse un seuO predetermine so 
(S 5 ) pour commander I'actionnement de la 
commando de rorgane de securite. 

6. Systeme selon I'une quelconques des revendlca- 
ttons precedentes, caractertse par le ratt que w 
I'organe de securite est un arceau mobile de 
securite. 

7. Systeme selon la revendication 6, caractertse par 

le fait que cet arceau (1) est mortte pfvotant 40 
autour tfun axe longitudinal (2) du vehicute et 
porte des moyens d'accrochage suscepUbles de 
s'endencher dans un verrou. 

8. Systeme selon I'une quelconque des revendica- 45 
tions 6 et 7, caractertse par le fait quit comports 
deux arceaux assocfes chacun a un siege. 
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FIG. 3 
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DECLEKCHEMENT SORTIE jU'ARCEAU . 
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1-PLAN INCLINE I QUASI- STATIOUE ) 



FIG. 6a 




H-RETOURNEMENT SOUS ACCELERATION TRANSVERSALS 



FIG.6b 




DI-DERAPAGE* REPRISE D 'ADHERENCE OU OBSTACLE 
t 1 . _f« 
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FIG.6c 
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